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V DEFINICIÓN DE MOVIMIENTO 


Cinemática 


Descripción del movimiento sin atender a 
sus causas. 


No son 


Energía, masa y fuerza => , 
necesarios 


So 


e Punto inmaterial x=0  —x(t)=x, x(t) =x, 


Lo imprescindible: 


e Espacio 


e Tiempo 


Es dt SISTEMAS DE REFERENCIA 


Sistema de referencia 


Lugar del espacio donde se sitúa el 
observador que estudia el movimiento 


Sistema de coordenadas cartesiano 


Punto inmaterial ————> P= (x,y,z) 


Vector posición ———> i. = xi+yj+ zk 


dt POSICIÓN VELOCIDAD Y ACELERACIÓN 


Posición x(t) Se mide en metros (m) e 


| 
No es necesario el algebra en x=0 x(t,) =x, X(t) =x, 
movimiento unidimensional 
Definir siempre un origen Desplazamiento: Ax = x(t.) — x(t) 
Velocidad Se mide en metros (m/s) 
Velocidad = Ax Velocidad B dx(t) Lul 
di mT At instantánea e E 
Aceleración Se mide en metros (m/s?) 


_dv(t) dx(t) . 
Tat de * 


Movimientos en una dimensión 


Movimiento rectilineo uniforme (MRU) 


Aceleración es nula 


I 


Velocidad es constante 


o 


v(t) = Vo 


posición (m) 
M A Ul 
© © 


M 
o 


x(t) = xo + vot 


o © 


o 
N 
A 


4 5 
tiempo (s) 


Movimiento rectilineo uniformemente acelerado (MRUA) 


Aceleración es constante =p a(t) = ao 


Posición (m) 


v(t) = Vo + at 


1 
x(t) = Xo + vot + 3 dot“ 


2 
Tiempo (s) 


TRIEDRO DE FRENET 
Es un sistema de referencia ligado 


Vectores unitarios que forman el 
triedro (base vectorial): 


T > Vector tangente a la trayectoria 
N > Vector normal a la trayectoria 


> 
B — Vector normal a los dos anteriores 


TRIEDRO DE FRENET 


Vector tangente 


Vector tangente a la curva en cada punto 


Vector normal 


Vector normal a la trayectoria en un punto 
Vector binormal 


Es el resultado del producto vectorial de 
los dos anteriores 


Depende de la posición de la 
partícula en movimiento 


7 dr 

dt 

dT d27 
Aj — dt dt2 
Ni dT Eu 

dt dt? 
> > > 
B=TXN 


¿Para qué sirve?... 


GI TRIEDRO DE FRENET 


Útil para definir el radio de curvatura (R). 


Módulo de la dT 
Curvatura de una trayectoria (K) ———> derivada del vector kK = | 
tangente respecto dt 


del tiempo 


Radio de curvatura 


A mayor curvatura, menor 
radio, y viceversa 


„en 


EN TRIEDRO DE FRENET 


Componentes intrínsecas 


La aceleración tiene componentes paralela 
y normal a la trayectoria. 


— > 
Componentes an = Gn N y a=&-T 


escalares 


La velocidad es un vector tangente ala > T = 
trayectoria |] 


dě d(vT) > 


a= dt dt ¿Esto qué es?... 


i IG TRIEDRO DE FRENET 


dT 
dr 


VO dT 
aT dT dr Gr 


di dr di larl 
dr 


dr vo 
dt R 


N A/R v 


E ECUACIONES HORARIAS 


Ecuación que nos dice en qué punto se os r(t) 
encuentra la particula en cualquier instante de = 
tiempo. 


T s 
Ecuación horaria 
r(t) = r(to) + f vOde| general 


Movimiento sobre una recta 


r=r(t) v=řít) a(t) =ar(t) = v(t) =7(t) 


Dos casos: 


Movimiento rectilineo y Movimiento rectilineo y 
uniforme (MRU) uniformemente acelerado (MRUA) 
ar =cte=a 
v(t) = v(0) + at 
1 
r(t) = r(0) + v(0)t + at 


ar = 0 
v(t) = cte = v(0) 
r(t) = r(0) + v(0)t 


ti ate) ECUACIONES HORARIAS 


Movimiento circular 


9=a(t) wt =t) a(t)=06(0) 


s(t) = b0(t) 


v(t) = b(t) = bw(t) 


ar(t) = v(t) = bě(t) = ba(t) 


an (t) = = = bw’ (t) 


EG ECUACIONES HORARIAS 


Movimiento circular uniforme (MCU) 


En MRU ar = 0 En MCU — ar(t) = ba(t) = 
a(t) =0 
v(t) = b(t) = ba(t) = cte BD w(t) =w =cte 
A(t) = bo + wt ==> s(t)= b(0o + wt) 
Ay (t) = a = bw? 


El movimiento circular es un 


movimiento periddico 2rb 2 y= 1 
= — Z — T 
> > 
r(t + T) = r(t) v W Frecuencia (numero 
Perí : de vueltas en un 
eriodo (tiempo en do} 
segun 


completar una vuelta) 


A ECUACIONES HORARIAS 


Movimiento armónico simple (MAS) 


Si trasladamos el movimiento 
circular a una línea... 


.. == E ión 
Xx=-—wx Fosco de 
movimiento 


“e oe = 


x(t) = A cos(@) + wt) 
v(t) = x(t) = —Aw sen(@) + wt) 
a(t) = X(t) = —Aw* cos(0) + wt) 


